esp@cenet document view 

Anti theft device for a vehicle 



Page 1 of 1 



Patent number: 
Publication date: 
Inventor: 
Applicant: 
Classification: 

- international: 

- european: 
Application number: 
Priority number(s): 



DE1 951 2074 
1996-10-10 

KLASCHKA RUEDIGER [DE] 
KLASCHKA RUEDIGER [DE] 

B60R25/00; B60R25/10; G09B29/10 
B60R25/04; B60R25/10C; B60R25/10D2 
DE1 9951 01 2074 19950403 
DE1 9951 01 2074 19950403 



Also published as: 

g) EP0736425 (A2) 
0 EP0736425 (A3) 



Abstract not available for DE1 9512074 

Abstract of corresponding document: EP0736425 

An anti-theft system of particular value to the 
operators of large fleets of hire vehicles employs 
global positioning co-ordinates to continuously 
register the geographical location of vehicles via 
the antenna (16) and evaluation unit (18). The 
permitted boundaries of vehicle operation are 
defined by stored data in the memory (31) and a 
monitor/control computer (26) is thus able to 
determine any occasion when a vehicle moves 
outside the defined region by comparing co- 
ordinate data. Under these circumstances an 
audible (86) and visual (88) alarm is triggered, 
the electronic engine controller (78) is de- 
activated and the situation reported to the vehicle 
centre by a modem link. 
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@ Diebstahisicherung fur ein Fahrzeug 

@ Eine Diebstahisicherung fur ein Fahrzeug umfaSt eine 
GPS-Einheit (16. 18), die laufend die Standortkoordinaten 
des Fahrzeuges bestimmt, sowia einen Speicher (28), in 
welchem sins vorgegebene Grenze in Form von von einem 
Ursprung ausgehenden radialen Grenzvektoren abgefegt 1st. 
Ein Oberwachungsrechner (26) bestimmt aus den abgeleg- 
ten Grenzvektoren und dem von der GPS-Einheit (16, 18) 
bereitgestelltan Standortvektor Jeweils, ob die Grenze uber- 
schritten ist. 1st dies der Fall, erzeugt er ein Alarmsignal, 
durch welches ein fur das Weiterfahran das Fahrzeuges 
notwendiger Tail des Fahrzeuges desaktiviert wird, z. B. die 
Motorelektronik (78). 
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Die Erfindung betrifft eine Diebstahlsicherung fur ein 
Fahrzeug gemaB dem Oberbegriff des Anspruches 1. 

Derartige bekannte Diebstahlsicherungen finden in 
Verbindung mit Kraftfahrzeugen Verwendung, insbe- 
sondere in Mietwagen oder generell in hochwertigen 
Kraftfahrzeugen. Diese Fahrzeuge sind mit einer 
GPS(Global Positioning System)-Einheit versehen, die 
aus den von um die Erde herum verteilten GPS-Satelli- 
ten ausgesandten Signalen den Standort der GPS-Ein- 
heit ermitteln. Diese Standortkoordinaten werden bet 
der bekannten Diebstahlsicherung Uber eine Satelliten- 
Funkstrecke an eine Zentrale gemeldet und dort wird 
von Oberwachungspersonal kontrolliert, ob sich das 
Fahrzeug innerhalb der vereinbarten Grenzen, in der 
Regel LSndergrenzen bewegt oder diese zu uberschrei- 
ten im Begriff e ist oder schon uberschritten hat 

Eine derartige Standortiiberwachung von Fahrzeu- 
gen ist mit hohem personellem Aufwand verbunden, 
auch ist die laufende Standort-Mitteilung uber eine Sa- 
telliten-Funkstrecke teuer. Beides gilt verstarkt, wenn 
eine groBere Anzahl von Fahrzeugen zu uberwachen 
ist, wie dies bei groBeren Mietwagenverleihern der Fall 
ist 

Durch die vorliegende Erfindung soil eine Diebstahl- 
sicherung gemaB dem Oberbegriff des Anspruches 1 so 
weitergebildet werden, daB ohne Mitwirkung einer Zen- 
trale gewahrleistet ist, daB ein mit der Diebstahlsiche- 
rung ausgerustetes Fahrzeug eine vorgegebene Grenze 
nicht iiberschreiten kann. 

Diese Aufgabe ist erfmdungsgemaB gelost durch eine 
Diebstahlsicherung mit den im Anspruch 1 angegebe- 
nen Merkmalen. 

Bei der erfindungsgemaBen Diebstahlsicherung fin- 
det die laufende Kontroile, ob sich das Fahrzeug noch in 
dem durch die vorgegebene Grenze umrandeten Gebiet 
bewegt, innerhalb der vom Fahrzeug getragenen Dieb- 
stahlsicherung selbst statt Hierzu ist die Diebstahlsiche- 
rung mit einem Speicher fOr die vorgegebene Grenze 
versehen, und ein uberwachungsrechner vergleicht lau- 
fend, ob die von der GPS-Einheit bereitgestellten Stand- 
ortkoordinaten innerhalb der vorgegebenen Grenze lie- 
gen oder nicht Im letztgenannten Falle erzeugt der 
Uberwachungsrechner ein Alarmsignal, durch welches 
das Fahrzeug zwangsiaufig zum Stillstand gebracht 
wird Hierzu wird durch das Alarmsignal eine fur ein 
Fahren des Fahrzeuges notwendige Fahrzeugeinheit 
desaktiviert, z. B. die Ziindung, die digitale Motorsteue- 
rung, die Kraf tstoffzufuhr oder dergleichen. 

Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind in 
Unteranspriichen angegeben. 

Mit der Weiterbildung der Erfindung gemaB An- 
spruch 2 wird erreicht daB sich in der Umgebung des 
Fahrzeuges aufhaltende Personen auf den Diebstahl- 
versuch aufmerksam gemacht werden. 

Bei einer Diebstahlsicherung gemaB Anspruch 3 er- 
folgt automatisch eine Information der das Fahrzeug 
verwaltenden Zentrale unter gleichzeitiger Mitteilung 
des Standortes des Fahrzeuges. Da derartige Mitteilun- 
gen nur selten anfallen, kein laufendes Oberwachen des 
Fahrzeugstandortes notwendig ist werden durch diese 
Mitteilungen die Mitarbeiter der Zentrale nur in gerin- 
gem Umfange in Anspruch genommen, bzw. nicht beno- 
tigt, wenn die Diebstahlsicherung aber ein im Fahrzeug 
installiertes Autotelefon einen Signalruf an die Polizei 
auslost 

Mit der Weiterbildung der Erfindung gemaB An- 



spruch 4 ist gewahrleistet, daB das zwangsweise Anhal- 
ten des Fahrzeuges nur dann erfolgt wenn die Fahr- 
zeuggeschwindigkeit gering ist so daB das Anhalten 
nicht mit einer Gefahrdung der Fahrzeuginsassen oder 
5 der Gefahr einer Beschadigung des Fahrzeuges verbun- 
den ist Auch wird der sonstige Verkehr durch das 
zwangsweise Anhalten des Fahrzeuges nicht gefahrdet. 
Da an Grenziibergangen normalerweise Geschwindig- 
keitsbeschrankungen vorliegen, an vielen Grenziiber- 
io gangen auch noch eine Kontroile stattfindet, ist so ge- 
wahrleistet daB das Fahrzeug in Grenznahe zum Anhal- 
ten gebracht wird 

Mit der Weiterbildung der Erfindung gemaB An- 
spruch 5 wird erreicht daB der Benutzer des Fahrzeuges 
is die Diebstahlsicherung nicht durch Beschadigung der 
GPS-Einheit auBer Betrieb setzen kann. 

Auch beim autorisiertem Betreiben eines Fahrzeuges 
innerhalb der vorgegebenen Grenze kann es vorkom- 
men, daB die GPS-Einheit vorubergehend keine Lage- 
20 koordinaten bereitstellen kann, wenn die GPS-Satelli- 
ten abgeschattet sind Derartige Situationen konnen 
z. B. beim Durchfahren eines Tunnels, beim Durchfah- 
ren eines engen Tales, beim Befahren eines Parkhauses 
oder einer Garage oder beim Hindurchfahren durch ein 
25 Waldsttick vorliegen. Bei einer Diebstahlsicherung ge- 
maB Anspruch 6 ist gewahrleistet, daB derartige Storun- 
gen des GPS-Betriebes erkannt werden und so nicht zu 
einem zwangsweisen Anhalten des Fahrzeuges fuhren. 
Eine Diebstahlsicherung gemaB Anspruch 7 kann da- 
30 bei einer groBeren Anzahl von unterschiedlichen Ursa- 
chen fur die Abschattung der GPS-Signale Rechnung 
tragen. 

Die Weiterbildung der Erfindung gemaB Anspruch 8 
ermdglicht eine kostengilnstige Abspeicherung einer 
35 vorgegebenen Grenze bei hoher Auflosung der Details 
der Grenze, da Speicher fur die Komponenten der 
Grenzsektoren auch bei sehr groBer Zahl der Grenz- 
sektoren preisgiinstig realisierbar sind 
Die Weiterbildung der Erfindung gemaB Anspruch 9 
40 ist im Hinblick auf eine rasche Bestimmung dessen von 
Vorteil, ob der momentane Standortvektor des Fahr- 
zeuges innerhalb oder auBerhalb der vorgegebenen 
Grenze iiegt 

Die Weiterbildung der Erfindung gemaB Anspruch 10 
45 gibt eine bevorzugte Art des Vorgehens bei dieser Be- 
stimmung wieder. 

Mit der Weiterbildung der Erfindung gemaB An- 
spruch 11 wird erreicht daB sich ein Fahrzeug, das sich 
auBerhalb der vorgegebenen Grenze befindet unge- 
50 stort auf die Grenze zu und hinter die Grenze bewegen 
kann, z.B. dann, wenn nach einem versehentlichen 
Oberschreiten der Grenze das Alarmsignal wieder zu- 
riickgestellt wurde. 
Die Weiterbildungen der Erfindung gemaB den An- 
55 spruchen 12 und 13 ermoglichen ein autorisiertes L6- 
schen des Alarmsignales. 

Mit der Weiterbildung der Erfindung gemaB An- 
spruch 14 wird erreicht, daB ein Alarm auch dann ausge- 
lost wird, wenn das Fahrzeug bei nicht betatigtem Zund- 
60 schalter auf einem Anhanger oder dergleichen uber die 
vorgegebene Grenze bewegt wird. Spatestens beim 
Wiederanlassen des Fahrzeuges an einem auBerhalb der 
vorgegebenen Grenze liegenden Standort erkennt die 
Diebstahlsicherung den nicht autorisierten Standort c : 
65 Fahrzeuges und legt letzteres lahm. 

Die Weiterbildung der Erfindung gemaB Anspruch 
gestattet es, den Weg eines Fahrzeuges zuruckzuverfoi- 
gen. 
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Dabei kann mit der Weiterbildung der Erfindung ge- und die jeweilige Starke der empfangenen GPS-Signale 
maB Anspruch 16 der Weg iiber grofie Strecken bzw. li enthalten. 

lange Zeiten zuriickverfolgt werden, wShrend mit der Die Ausgangsleitung 20 der GPS-Auswerteeinheit 18 
Weiterbildung der Erfindung gemaB Anspruch 17 eine ist mit dem einen Eingang eines Oberwachungsrechners 
hohe Auflosung der Wegaufzeichnung fur einen ver- 5 26 verbunden. Ein zweiter Eingang des Oberwachungs- 
haltnism&Big kurzen Zeitraum von typischerweise 2 Mi- rechners 26 ist mit einem groBen Speicher 28 verbun- 
nuten oder I km erhalten wird. den. Dieser enthalt mehrere wahlweise uberwachbare 

Mit der Weiterbildung der Erfindung gemaB An- Grenzen, wobei durch einen mit dem Speicher 28 ver- 
spruch 18 ist eine kontinuierliche Aufzeichnung der bundenen Adressierkreis 30 vorgegeben wird, welche 
Standortkoordinaten bei begrenzter Speichergr&Be 10 der eingespeicherten Grenzen fiir das Auslesen durch 
mdglich. den Oberwachungsrechner 26 aktiviert wird. 

Nachstehend wird die Erfindung anhand von Ausfiih- Die Grenzen sind im Speicher 28 jeweils durch Radi- 
rungsbeispielen unter Bezugnahme auf die Zeichnung usvektoren rTfestgelegt, die von einem im Inneren des 
naher erlautert In dieser zeigen: durch die Grenze 12 umschlossenen Bereiches liegen- 

Fig. 1 das Blockschaltbild einer Diebstahlsicherung 15 den Koordinatenursprung O zu aufeinanderfolgenden 
fiir ein Kraftfahrzeug, welche das Oberschreiten einer Punkten der Grenze 12 verlaufea Die Vektoren n brau- 
vorgegebenen Grenze durch das Fahrzeug zuriickgrei- chen nicht in Winkelrichtung Equidistant gewahlt zu 
fend auf eine GPS-Standortbestimmung des Fahrzeu- sein, sie liegen fiir stark gekriimmte Bereiche der Gren- 
ges uberwacht; ze 12 dicht, haben fiir wenig gekriimmte Grenzbereiche 

Fig. 2 eine Prinzipdarstellung, anhand welcher das 20 grofleren Abstand. Vorzugsweise sind die Vektoren run 
Arbeiten eines Oberwachungsrechners der in Fig. 1 ge- Polarkoordinaten abgelegt, so daB ihre Komponenten 
zeigten Diebstahlsicherung erlautert wird; dem Winkel w und der Vektoriange n entsprechen. 

Fig. 3 ein FluBdiagramm, welches die wesentlichen Aus Fig. 2 ist direkt erkennbar, daB ein Standortvek- 
Arbeitsschritte eines Oberwachungsrechners der Dieb- tor R dann auBerhalb der Grenze 12 liegt, wenn er 
stahisicherung nach Fig. 1 wiedergibt; 25 linger ist als beide der ihm in Winkelrichtung am nach- 

Fig.4 ein FluBdiagramm, in welchem ein der Auf- stenbenachbartenGrenzvektorenrTbzw.rf+i. 
zeichnung von Standortkoordinaten dienender Unter- Der Oberwachungsrechner 26 arbeitet ferner mit ei- 
programmblock des FluBdiagrammes von Fig. 3 gezeigt nem Streckenspeicher 31 zusammen, in welchem die 
ist; Lagekoordinaten laufend abgelegt werden. Der Strek- 

Flg. 5 ein Schaltbild eines Sabotage-Oberwachungs- 30 kenspeicher 31 hat einen mit niederer Wegaufldsung 
kreises der Diebstahlsicherung nach Fig. 1 ; betriebenen Speicherabschnitt 31LR sowie einen mit 

Fig. 6 eine zu Fig. 4 ahnliche Darstellung, in welcher hoher Wegaufldsung betriebenen Speicherabschnitt 
jedoch ein abgewandelter Sabotage-Oberwachungs- 31HR. Der Speicherabschnitt 31LR kann typischerwei- 
kreis wiedergegeben ist; und se 5000 Speicherzellen fur jeweils ein Lagekoordinaten- 

Fig. 7 ein FluBdiagramm, welches die wesentlichen 35 paar enthalten, wobei die jeweils zum Ablegen von 
Schritte des Programmes eines Rechners des Sabotage- Standortkoordinaten zu verwendende Speicherzelle in 
Gberwachungskreises nach Fig. 4 wiedergibt Abhangigkeit von der zuruckgelegten Wegstrecke 

In Fig. 2 ist bei 10 ein Kraftfahrzeug gezeigt, das von adressiert wird, typischerweise in Abstanden von je- 
einer Mietwagenfirma an einen Benutzer vermietet weils einem Kilometer. Der mit hoher Aufldsung betrie- 
worden ist Die Mietwagenfirma hat mit dem Benutzer 40 bene Speicherabschnitt 31HR wird vorzugsweise auf 
vereinbart, daB das vermietete Fahrzeug nur innerhalb Zeitbasis adressiert, typischerweise wird die Adresse 
einer vorgegebenen Grenze benutzt werden darf, die in der jeweils zu beschreibenden Speicherzellen in jedem 
Fig. 2 mit 12 bezeichnet ist Urn dies zu flberwachen, ist MeBzyklus urn eins erhdht Einzelheiten des Ablegens 
das Kraftfahrzeug 10 mit einer insgesamt mit 14 be- der Standortkoordinaten im Streckenspeicher 31 wer- 
zeichneten Diebstahlsicherung ausgeriistet, die nun- 45 den spater unter Bezugnahme auf die Fig. 4 nochgenau- 
mehr unter Bezugnahme auf Fig. 1 naher erlautert wird. er beschrieben. 

Die Diebstahlsicherung 14 arbeitet grob gesprochen Das Auslesen des Streckenspeichers 31 erfolgt unter 
so, daB sie unter Zuhiifenahme der GPS-Navigation den Steuerung durch den Oberwachungsrechner 26 Qber ei- 
momentanen Standort des Kraftfahrzeuges 10 be- neLeitung32. 

stimmt und ein Weiterfahren dieses Kraftfahrzeuges un- 50 In der Praxis kann der Oberwachungsrechner 26 im 
terbindet, wenn sich dieses auBerhalb der vorgegebenen wesentlichen gemaB dem in Fig. 3 wiedergegebenen 
Grenze 12 befindet FluBdiagramm arbeiten. Bevor dieses nun erlautert 

Hierzu ist das Fahrzeug mit einer GPS-Antenne 16 wird, sei noch darauf hingewiesen, daB die gesamte 
versehen, die mit dem Eingang einer GPS- Auswerteein- Diebstahlsicherung nach Fig. 1 in MeBzyklen arbeitet, 
heit 18 verbunden ist Letztere bestimmt in an sich be- 55 welche durch einen Taktgeber 33 vorgegeben sind. Der 
kannter Weise aus den empfangenen Signalen von min- Taktgeber 33 steuert aile in den MeBzyklen arbeitenden 
destens drei GPS-Satelliten die geographische Lange Schaltkreise von Fig. 1 an, wobei aber die entsprechen- 
und Breite des Fahrzeugstandortes. Einzelheiten derar- den Steuerleitungen der besseren Obersichtlichkeit hal- 
tiger GPS-Auswerteeinheiten sind an sich bekannt und ber weggelassen sind. Die entsprechenden Schaltkreise 
brauchen hier nicht im einzelnen beschrieben zu wer- eo sind aber zur VerdeutHchung durch ein C in der Iinken 
den. oberen Ecke gekennzeichnet 

Die GPS-Auswerteeinheit 18 stellt auf einer ersten In einem ersten Programmbiock 34 ubernimmt der 
Ausgangsleitung 20 die Standortkoordinaten If bereit, Oberwachungsrechner 26 jeweils zum Ende eines MeB- 
auf einer zweiten Ausgangsleitung 22 wird ein der Ge- zyklus einen neuen Standortvektor it von der GPS- Aus- 
schwindigkeit v des Fahrzeuges zugeordnetes Signal 65 werteeinheit 18. In einem anschlieBenden Programnv 
bereitgesteilt, und auf einer dritten Ausgangsleitung 24 block 36 erfolgt eine Umsetzung des Standortvektors R 
stehen Daten, die Information iiber die jeweils bei der in auf den Ursprung O bezogene Polarkoordinaten w,R. 
Standortbestimmung beriicksichtigten GPS-Satelliten i In einem weiteren Programmbiock 38 wird ein Win- 
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kel-Ausausgangswert w 0 fttr die Suche der dem Stand- zum Eingangs- Programmblock 34. 

ortvektor winkelmaBig benachbarten Grenzvektoren In dem Programmblock 57 wird das laufende Ablegen 

vorgegeben. Dieser wird normalerweise aus dem Win- der Lagekoordinaten in den Speicherbereichen 31LR 

kelwertdes vorhergehenden MeBzyklus abgeleitet und 31HR des Standortkoordinatenspeichers 31 abge- 

In einem weiteren Programmblock 40 wird der Win- 5 wickelt 

kelwert urn eine Speicherzelle weitergeschaltet, wobei Damit die mit hoher Auf losung erfolgende zeitabhan- 

nochmals darauf hingewiesen werden soli, daB die in gige Wegregistrierung eingefroren wird, wenn das 

einem Speicherfeld abgelegten Winkelwerte wj der Fahrzeug stillsteht (z. B. Verwendung als Unfallschrei- 

Grenzvektoren nicht aquvidistant aufeinanderzufolgen ber-Blackbox), ist im Programmblock 57 ist zunachst 

brauchen. 10 eine Verzweigung 57 57-0 vorsehen, die pruft, ob die 

Bei einer Verzweigung 42 wird gepriift, ob der Win- Fahrzeuggeschwindigkeit v null ist In diesem Falle wird 

kelwert w des Standortvektors groBer ist als der Win- dann die Erhohung der Adresse J des hochaufldsenden 

kelwert wj des gerade abgerufenen Grenzvektors. Ist Speicherbereiches31HRumgangen. 

dies nicht der Fall, wird der nachste Grenzvektor abge- In einem nachsten Programmblock 57-1 wird der 

rufen. 15 Adresszahler J um eins erhdht, welcher die Speicherzah- 

Oberschreitet w das erste Mai Wj, so wird dieser Win- leradresse des Speicherabschnittes 31HR vorgibt 
kelwert zusammen mit dem Winkelwert fur den in Win- In einer Verzweigung 57-2 wird gepriift, ob die Adres- 
kelrichtung folgenden Grenzvektor im Programmblock se J groBer ist als die im Speicherbereich 31HR zur 
44 bereitgestellt, und die zu diesen Grenzvektor- Win- Verfugung stehende Anzahl von Speicherzelien, wobei 
kelngehorenden VektorlangenrTundn+i werden dazu 20 zur Erlauterungszwecken angenommen sei, daB der 
verwendet, in einem Programmblock 46 den Langenun- Speicherbereich 31HR 100 Speicherzelien enthalt Ist 
terschied Di+i zwischen dem Standortvektor R und die errechnete Speicheradresse J grdfier als die vorge- 
dem Grenzvektor rf+i zu berechnen, den entsprechen- gebene Speicherzellenzahl, wird sie um diese vermin- 
den Abstand Di fur den Grenzvektor rTzu berechnen dert (Programmblock 57-3). A 
und den mittleren Abstand zwischen diesen beiden Vek- 25 In einem weiteren Programmblock 57-4 wird dej^Ab- 
toren (D m ) zu berechnen. stand zwischen dem momentanen Standortvektor R und 

In einer Verzweigung 48 wird gepriift, ob die im Pro- dem zuletzt irn^ Speicherbereich 31LR abgelegten 

grammblock 46 berechneten Abstande Di+ 1 und Dj bei- Standortvektor R(K) berechnet Ist dieser Abstand gr6- 

de gr6Ber als eine vorgegebene Zahl A sind, welche eine Ber als ein vorgegebenes Weginkrement (in der Praxis 

noch zulassige kleine GrenzOberschreitung charakteri- 30 1 km), was in einer Verzweigung 57-5 gepriift wird, so 

siert Diese Zahl ist (wie auch andere feste GroBen, nach wird in einem weiteren Programmblock 57-6 die Adres- 

denen der Oberwachungsrechner 26 arbeitet, und sein se K der zu beschreibenden Speicherzelle des Speicher- 

Programm) in einem Fig. 1 nicht getrennt gezeigten bereiches 3 ILRumeins erhdht 

zum Rechner gehorenden Rechner-Arbeitsspeicher ab- In einer Verzweigung 57-7 wird gepriift, ob die so 

gelegt, wobei sich versteht, daB die verschiedenen mit 35 berechnete Speicheradresse groBer ist als die Anzahl im 

dem Oberwachungsrechner 26 zusammenarbeitenden Speicherbereich 31LR vorgesehener Speicherzelien 

logisch getrennten Speicher in der Praxis Bereiche eines (beim betrachteten Ausf uhrungsbeispiel 5000). Ist letz- 

einzigen physikalischen Speichers sein konnen. teres der Fall, so wird in einem Programmblock 57-8 die 

Wird in dem Block 48 festgestellt, daB zumindest ei- Adresse K um die Anzahl der insgesamt vorgesehenen 

ner der Werte Di und Di+i kleiner ist als A, so Hegt 40 Speicherzelien des Speicherbereiches 31 LRvermindert 

keine GrenzOberschreitung vor, und der Oberwa- In einem weiteren Programmblock 57-9 erfolgt dann 

chungsrechner 26 speichert in einem weiteren Pro- das Abspeichern der momentanen Lagekoordinaten 

grammblock 52 den mittleren Grenzabstand D m in einer w,R in der Speicherzelle J des Speicherbereiches 31 HR 

Variablen D m o und setzt den Ausgangswert fur die Win- und der Speicherzelle K des Speicherbereiches 31 LR. 

kelabtastung w 0 um eine vorgegebene Speicherzelien- 45 AnschlieBend wird dann der Programmblock 57 zum 

zahl t zuruck. Die Zahl t ist im Hinblick auf die Lange Programmblock 34 von Fig. 3 verlassen. 

des MeBzyklus der GPS-Auswerteinheit 18 und die ma- Aus Fig. 3 ist ersichtlich, daB der Uberwachungsrech- 

ximale Fahrzeuggeschwindigkeit gewahlt Nach Ab- ner 26 das Alarmsignal wieder beendet, wenn keine 

wicklung des Programmblockes 52 kehrt der Oberwa- GrenzOberschreitung mehr vorliegt oder sich das Fahr- 

chungsrechner 26 dann wieder in den Programmblock 50 zeug von auBen auf die Grenze zubewegt 

34 zuruck. Das auf der Ausgangsleitung 58 stehende Alarmsignal 

Wird in der Verzweigung 48 eine Grenziiberschrei- gelangt Qber ein ODER-Glied 60 auf einen Eingang ei- 

tung festgestellt, so wird in einer weiteren Verzweigung nes UND-Gliedes 6Z Der zweite Eingang des ODER- 

54 geprOf t, ob der Grenzabstand des Fahrzeuges gegen- Gliedes 60 ist mit dem Ausgang eines Sabotage-Ober- 

Qber dem letzten MeBzyklus abgenommen hat 55 wachungskreises 64 verbunden, der eingangsseitig das 

Ist dies der Fall, so lauft das Programm mit dem Pro- auf der Leitung 22 stehende Geschwindigkeitssignal 

grammblock 52 writer, wie oben beschrieben. Auf diese und die auf der Leitung 24 stehenden Daten erhalt, wel- 

Weise kann sich ein Fahrzeug nach einer gegebenenfalls che iiber die Starke Ii der empf angenen GPS-Signale 1 

im nachhinein autorisierten einmaligen Grenzuber- Rechnung legen. 

schreitung wieder auf die Grenze zubewegen. eo Der zweite Eingang des UND-Gliedes 62 1st mit dem 

Hat der Grenzabstand des Fahrzeuges nicht abge- Ausgang eines Komparators 66 verbunden. Dieser 1st an 

nommen, so lauft das Programm von der Verzweigung seinem einen Eingang mit dem auf der Leitung 22 ste- 

54 in einen Programmblock 56, in welchem Alarm aus- henden Geschwindigkeitssignal beaufschlagt und ist an 

gelost wird. Das entsprechende Alarmsignal wird auf seinem zweiten Eingang mit dem Ausgang eines Spei- 

einer Ausgangsleitung 58 des Oberwachungsrechners 6 5 chers 68 verbunden, in welchem ein einer vorgegebenen 

26 bereitgestellt. Nach Alarmauslosung lauft das Pro- kleinen Fahrzeug zugeordnetes Signal abgelegt 1st Der 

gramm in diesem Falle dann ebenfalls zum Programm- Komparator 66 erzeugt so immer dann em Ausgangssi- 

block 52 und von dort iiber einen Programmblock 57 gnal, wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit unter die vor- 
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gegebene kleine Geschwindigkeit abgefallen ist 

Damit erhalt man am Ausgang des UND-Gliedes 62 
immer dann ein Signal, wenn das Kraftfahrzeug 10 die 
Grenze 12 uberschritten hat (oder sich dieser nahert 
(negativer Wert der Konstanten A)) und gleichzeitig die ; 
Fahrzeuggeschwindigkeit klein ist Durch das Aus- 
gangssignal des UND-Gliedes 62 wird ein RS-FIipflop 
70 gesetzt. Dessen "1 "-Ausgang ist uber einen Verstar- 
ker 72 mit der Steuerklemme eines steuerbaren SchaJ- 
ters 74 verbunden, der in die Verbindungsleitung zwi- i< 
schen einem Sensor 76 und den zugeordneten Eingang 
einer Motor-Steuereinheit 78 eingefOgt ist Bei dem 
Sensor 76 handelt es sich urn einen solchen, der fur das 
Arbeiten der Motor-Steuereinheit 78 lebensnotwendig 
ist wobei die Motor-Steuereinheit 78 so arbeitet daB sie 15 
bei Wegfall des Ausgangssignales des Sensors 76 das 
Arbeiten des Motors unterbricht, z. B. die Hochspan- 
nungsbeaufschlagung einer schematisch bei 80 ange- 
deuteten ZGndkerze unterbricht 

Es versteht sich, daB man den steuerbaren Schalter 74 20 
auch in der Stromversorgung fur die Motor-Steuerein- 
heit 78 anordnen kann; es wird aber vorgezogen, diesen 
Schalter in die Verbindungsleitung zwischen dem Sen- 
sor 76 und der Motor-Steuereinheit 78 vorzusehen, da 
das FehJen der Versorgungsspannung an der Motor- 25 
Steuereinheit 78 verhSitnism&Big Ieicht festgestellt wer- 
den kann und durch Verlegen eines spannungsftihren- 
den Kabels behoben werden kann. 

Der T-Ausgang des Flipflops 70 ist ferner flber einen 
VerstSrker 82 mit einem Eingang einer Alarmanlage 84 30 
des Fahrzeuges verbunden, durch welche bei Ansteue- 
rung eine Hupe 86 des Fahrzeuges sowie die schema- 
tisch bei 88 angedeutete Warnblinkanlage des Fahrzeu- 
ges in Betrieb genommen wird 

Um das Fahrzeug nach einer versehentlichen Grenz- 35 
flberschreitung wieder funktionsf&hig machen zu k6n- 
nen, ist mit dem Rilckstelleingang des Flipflops 70 der 
Ausgang eines Komparators 90 verbunden. Dieser ist an 
seinem einen Eingang mit einem Eingabefeld 92, an sei- 
nem zweiten Eingang mit einem Codespeicher 94 ver- 40 
bunden. Letzterer enthait eine dem Benutzer des Fahr- 
zeuges unbekannte, nur auf telefonischen Riickruf mit- 
geteilte Codenummer, die am Eingabefeld 92 eingege- 
ben zur Ausgabe eines Signales am Ausgang des Kom- 
parators 90 ftthrt 45 

Das Ausgangssignal des UND-Gliedes 62 dient ferner 
aber Verstarker 96, 98 zur Aktivierung eines Modems 
100 bzw. eines Sprachgenerators 102. 

Das Modem 100 ist mit einer Dateneingangsklemme 
DI versehen, die mit dem Ausgang eines Parallel-/Se- 50 
riellumsetzers 104 verbunden ist der durch das Aus- 
gangssignal des UND-Gliedes 62 aktiviert wird und die 
von der GPS-Auswerteeinheit bereitgestellten Stand- 
ortkoordinaten erhalt Auf diese Weise kann das Mo- 
dem 100, das mit einer mit dem Einschalten aktivierten 55 
Selbstwahleinrichtung versehen ist bei einer festgestell- 
ten GrenzUberschreitung die momentanen Standortko- 
ordinaten des Fahrzeuges direkt uber einen Antenne 
106 an die Verleihzentraie mitteilen. Das Modem 100 
kann in der Praxis Bestandteil eines im Fahrzeug ange- eo 
brachten Funktelefones sein. 

Der Sprachgenerator 102 enthait eine vorgegebene 
Botschaft an den Fahrer des Fahrzeuges, mit welcher 
dieser darauf aufmerksam gemacht wird, daB das Fahr- 
zeug bei nachstmoglicher Gelegenheit aufierhalb des 55 
flieBenden Verkehres abzustellen ist und der Vermieter 
anzurufen ist Diese Botschaft wird uber einen Verstar- 
ker 108, der Teil des Autoradios sein kann, auf einen 
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Lautsprecher 110 gegeben, der ebenfalls Teil der Bor- 
dradios sein kann. 

In Abwandlung des oben beschriebenen Ausfiih- 
rungsbeispieies kann man anstelle eines festen Code- 
5 speichers 94 einen Zufallscode-Generator 94 einsetzen, 
der die von ihm erzeugte Zufallszahl jeweils fur eine 
vorgegebene Zeitspanne, die ffir einen Ruckruf aus- 
reicht und in der Praxis 30 Minuten betragen kann, ein- 
friert, wenn das Fahrzeug steht im Ubrigen aber laufend 
> Zufallszahlen erzeugt. Diese Zufallszahl kann dann zu- 
sammen mit der oben angesprochenen Botschaft uber 
den Lautsprecher 110 mit ausgegeben werden. Der Be- 
nutzer des Fahrzeuges muB dann diese Zufallszahl der 
Zentrale mitteilen und erhalt von dieser dann einen Ent- 
riegelungscode, der in fur AuBenstehende nicht nach- 
vollziehbarer Weise mit der Zufallszahl zusammen- 
hangt Dieser Entriegelungscode wird dann von dem 
Komparator 90 daraufhin gepruft ob er unter Beruck- 
sichtigung der dem Komparator 90 bekannten Umsetz- 
vorschrift zwischen Zufallscode und Entriegelungscode 
mit dem Zufallscode ubereinstimmt. 

Wie aus Fig. 1 ersichtlich, hat das Modem 100 auch 
eine Datenausgangsklemme DO, die uber einen Seriell- 
/Parallel-Umsetzer 112 mit dem Eingang des Adressier- 
kreises 30 verbunden ist Auf diese Weise ist es der 
Verleihzentraie uber Funk mdglich, die vorgegebene 
Grenze 12 zu variieren, z. B. um ein Nachbarland zu 
erweitern, wenn hierffir die Voraussetzungen vorliegen. 
In der Zentrale kann der Adressierkreis direkt fiber eine 
Buchse gesetzt werdea 

Wie aus Fig. 4 ersichtlich, enthait der Sabotage-Ober- 
wachungskreis einen Vergleichsrechner 114, der mit ei- 
nem Abschattungsprofil-Speicher 116 zusammenarbei- 
tet In Ietzterem sind fur unterschiedliche Weginkre- 
mente sj, die ein Fahrzeug nach Begegnung mit einem 
die GPS-Signale abschattenden Hindernis durchlauft, 
unterschiedliche Abschattungsprofile Fi (beim betrach- 
teten AusfOhrungsbeispiel deren drei) in Form von 
Stutzpunkten abgelegt 

Weitere Eingange des Vergleichsrechners 114 erhal- 
ten die von der GPS-Auswerteeinheit 18 bereitgestell- 
ten Intensitatssignale li fiir die verschiedenen empfan- 
genen GPS-Satelliten L Ferner erhalt der Vergleichs- 
rechner 114 das auf der Leitung 22 stehende Geschwin- 
digkeitssignal v. 

Ferner arbeitet der Vergleichsrechner 114 mit einem 
SchreibVLesespeicher 118 zusammen, in welchem die 
sukzessive einlaufenden Intensitatssignale Ij nach Um- 
rechnung des Zeitpunktes des Einlaufens in die der Ge- 
schwindigkeit des Fahrzeuges entsprechende Wegstrek- 
ke abgelegt werden (Ii(sj)). Der Vergleichsrechner 114 
arbeitet getaktet durch einen Hilfstaktgeber 120, der 
schneller lauft als der zentrale Taktgeber 32 und in der 
Praxis durch einen hochfrequenten Ausgang des letzte- 
ren gebildet sein kann. 

Die Arbeitsweise des Vergleichsrechners 114 wird 
nun anhand des FIuBdiagrammes von Fig, 6 bespro- 
chen: 

In einem ersten Programmbiock 122 werden die von der 
GPS-Auswerteeinheit 18 bereitgestellten Intensitatssi- 
gnale Ii (tj) eingelesen (tj = Zeitpunkt des j-ten MeBin- 
tervailes, welches durch den Taktgeber 32 vorgegeben 
ist). Aus diesen in Abhangigkeit von der Zeit gegebenen 
Intensitatssignalen und der Fahrzeuggeschwindigkeit 
berechnet der Vergleichsrechner 1 14 dann die wegab- 
hangigen Intensitatssignale Ii(sj) und speichert diese im 
Schreib-ZLesespeicher 118 zyklisch ab, wobei immer die 
fruher erhaltenen Intensitatswerte um eine Speicherzel- 



DE 195 12 074 Al 



10 



le verschoben werden und der alteste Intensitatswert 
verworfen wird. Typischerweise kann der Speicher 118 
etwa 10 bis 100 Speicherzellen umf assert 

In einer Verzweigung 124 wird dann gepruft, ob die 
zuletzt erhaltenen Intensitatswerte fur mindestens drei 
empfangene Satellitensignale groBer sind als ein unterer 
Grenzwert a 1st dies der Fall, so kann der Oberwa- 
chungsrechner 26 die Standortkoordinaten problemlos 
ermitteln, und von der Verzweigung 124 erfolgt ein 
RQcksprung zum Eingang des Programmblockes 122. 

Findet die GPS-Auswerteeinheit 18 nur noch fiir zwei 
oder weniger GPS-Satelliten verwertbare Signale, so 
erfolgt von der Verzweigung 124 ein Obergang in einen 
Programmblock 126. Dieser vergleicht grob gesprochen 
die im Schreib-/Lesespeicher 1 18 abgespeicherten In- 
tensitatsprofile Ii(sj), welche die Abnahme der GPS-Si- 
gnale in Abhangigkeit vom seit Begegnen eines Hinder- 
nisses zuriickgelegten Weg enthalten, mit den verschie- 
denen Abschattungsprofilen F| (beim betrachteten Aus- 
fflhrungsbeispiel ist 1 « 3), die in dem Abschattungspro- 
fil-Speicher 116 liegen. Hierzu werden die zu verglei- 
chenden Kurven zunachst zu verschoben, daB der mitt- 
lere quadratische Abstand der verschiedenen Kurven- 
Stiitzpunkte ein Minimum wird, und dann wird festge- 
stellt, ob die gemessenen Kurven \\ mit mindestens ei- 
nem der Abschattungsprofile Fi geometrisch verwandt 
sind Dies kann z. B. dadurch erfolgen, daB man die ge- 
speicherten Intensitatsprofile durch die Abschattungs- 
Intensitatsprofile dividiert und nachprttft, ob die hierbei 
erhaltene GroBe Kiji - Ii(sj)/Fi(sj) eine Konstante ist, 
also nicht von j abhangt 

In einer Verzweigung 128 wird gepruft, ob dies fiir 
mindestens ein 1 gilt Falls ja, wird die GPS-Einheit der 
Diebstahlsicherung durch ein im normalen Fahrbetrieb 
angetroffenes Hindernis voriibergehend abgeschattet 
(z.B. Unterfahren einer Brucke, Fahren durch einen 
Tunnel, Einfahren in ein Parkhaus oder einer Garage, 
Fahren durch einen Wald), und das Programm wird mit 
einem Programmblock 130 fortgesetzt, in welchem neue 
IntensitStssignale von der GPS-Auswerteeinheit 18 ein- 
gelesen werden. In einer weiteren Verzweigung 132 
wird gepruft, ob mindestens drei der gerade empfange- 
nen Intensitatssignale groBer sind als die vorgegebene 
Schwelle a, was anzeigt, daB die GPS-Auswerteinheit 18 
wieder Lagekoordinaten angeben kann. Ist dies der Fall, 
so erfolgt wieder ein Riicksprung zum Eingangsblock 
122. Ist dies nicht der Fall erfolgt ein RQcksprung zum 
Programmblock 130. 

Wird in der Verzweigung 128 festgestellt, daB die 
gemessenen Intensitatsprofile Ii(sj) mit keinem der ab- 
gespeicherten Abschattungsprofile fibereinstimmen, so 
wird angenommen, daB der Verlust der Arbeitsfahigkeit 
der GPS-Einheit durch Sabotage bedingt ist, z. B. durch 
Unterbrechen der Verbindung zwischen der GPS-An- 
tenne 16 und der GPS-Auswerteeinheit 18 bei stillste- 
hendem Fahrzeug. In diesem Falle wird dann ein Pro- 
grammblock 134 abgewickelt, in welchem ein Alarmsi- 
gnal erzeugt wird, welches dann am Ausgang des Sabo- 
tage-Oberkreises 64 ein Alarmsignal bereitgestellt wird 
und fiber das ODER-Glied 60 zum zwangsweisen Stop- 
pen des Fahrzeuges und zum Ausl6sen der Alarmanlage 
verwendet wird, wie oben beschrieben. 

Das in Fig. 5 gezeigte Ausfuhrungsbeispiel fur den 
Sabotage-Oberwachungskreis 64 entspricht weitge- 
hend demjenigen nach Fig. 4. Der Vergleichsrechner 
114 erhalt nun aber ein der Fahrzeuggeschwindigkeit 
zugeordnetes Signal v vom bei 134 angedeuteten Ta- 
chometer des Fahrzeuges, und zur Beurteilung dessen, 



ob das Verschwinden der GPS-Signale durch das Vor- 
beifahren an einem Hindernis oder durch Manipulation 
bedingt ist, werden nicht die GPS-Signale selbst ver- 
wendet, die nur sehr schwach sind. Vielmehr ist ein 

5 Breitbandverstarker 136, der samtliche UKW-Kanale 
gleichermaBen erfaBt, mit der Radioantenne 138 des 
Fahrzeuges verbunden. Man erhalt somit am Ausgang 
des Breitbandverstarkers 136 ein starkes Signal, welches 
beim Einfahren in Gebaude oder beim Durchfahren ei- 

10 nes Tunnels in gut verfolgbarer Weise abgeschwacht 
wird 

Der Vergleichsrechner 114 arbeitet nun beim Ausfuh- 
rungsbeispiel nach Fig. 5 nach einem gegenuber Fig. 6 
etwas abgewandeltem FluBdiagramm, indem er fiir das 

is Erkennen eines bei normaler Fahrt angetroffenen Hin- 
dernisses den zeitlichen Verlauf des Ausgangssignales Io 
des Breitbandverstarkers 136 anstelle der Signale I; ver- 
wendet. In den Programmblocken 122 und 126 ist somit 
jeweils der Index i durch den Index 0 zu ersetzen. 

20 Bei einer vereinfachten Ausfuhrungsform des Sabota- 
ge-Oberwachungskreises kann dieser auch nur prufen, 
ob das Verschwinden der GPS-Sate!litensignale bei fah- 
rendem Fahrzeug erfolgt Ist dies der Fall, kann in der 
Regel davon ausgegangen werden, daB die Abschattung 

25 durch ein Hindernis erfolgt, an welchem das Fahrzeug 
vorbeifahrt Verschwinden die GPS-Satellitensignale 
dagegen bei stehendem Fahrzeug, so bedeutet dies in 
der Regel eine Manipulation an der GPS-Einheit 
Wie aus der oben gegebenen Beschreibung ohne wei- 

30 teres ersichtlich, erfolgt bei der beschriebenen Dieb- 
stahlsicherung fur ein Kraftfahrzeug eine laufende 
Oberwachung des Standortes des Fahrzeuges im Hin- 
blick auf die Oberschreitung der Grenze 12 ohne ir- 
gendwelche Mitwirkung von Personal in der Leitzentra- 

35 le. Wird die Grenze 12 uberschritten, so wird das Fahr- 
zeug zwangslaufig stillgeiegt und es erfolgt eine Mel- 
dung an die Zentrale. 

Ein Wiederinbetriebnehmen des zwangsweise stillge- 
legten Fahrzeuges ist unter Mitwirkung der Zentrale 

40 auf einf ache Weise zu realisieren. 

Sabotageakte an der GPS-Einheit fuhren ebenfalls zu 
einem zwangsweisen Stillegen des Fahrzeuges. Das mit 
der Diebstahlsicherung versehene Fahrzeug wird auch 
dann zwangsweise stillgeiegt und es wird Alarm ausge- 

45 lost, wenn das Fahrzeug auf einem anderen Fahrzeug 
fiber die Grenze transportiert wird 

Die Erfindung wurde oben stehend unter Bezugnah- 
me auf ein Kraftfahrzeug beschrieben. Es versteht sich, 
daB die erfindungsgemaBe Diebstahlsicherung gleicher- 

50 maBen fur andere landgebundene Fahrzeuge, Schiffe 
und Flugzeuge verwendet werden kann. 

Patentanspruche 



55 



60 



65 



1. Diebstahlsicherung fiir ein Fahrzeug (10), mit ei- 
ner GPS-Einheit, die eine GPS-Antenne (16) und 
eine GPS-Auswerteeinheit (18) umfaBt, und mit ei- 
ner Einrichtung zum Vergleichen des von der GPS- 
Einheit ermittelten Fahrzeugstandortes mit einer 
vorgegebenen Grenze (12), dadurch gekennzeich- 
net, daB auf dem Fahrzeug ferner ein Speicher (28) 
fiir die vorgegebene Grenze (12) und ein Oberwa- 
chungsrechner (26) vorgesehen sind, wobei letzte- 
rer die von der GPS-Einheit bereitgestellten Stand- 
ortkoordinaten laufend mit der im Speicher (28) 
abgelegten Grenze (12) vergleicht und ein Alarmsi- 
gnal erzeugt, wenn die gemessenen Standortkoor- 
dinaten jenseits der vorgegebenen Grenze (12) lie- 
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gen, und da3 durch das Alarrnsignal eine fur ein 
Weiterfahren des Fahrzeuges (10) notwendige 
Fahrzeugeinheit (78) desaktiviert wird 

2. Diebstahlsicherung nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB durch das Alarrnsignal zu- 5 
gleich ein akustischer und/oder optischer Alarmge- 
ber{86, 88) aktiviert wird. 

3. Diebstahlsicherung nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, daB durch das Alarrnsignal 
zugleich ein Modem (100) aktiviert wird, welches 10 
die Standortkoordinaten des Fahrzeuges (10) Qber- 
tragt 

4. Diebstahlsicherung nach einem der Anspriiche 1 
bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB ein Geschwin- 
digkeitsdiskriminator (66) vorgesehen ist, der ein 15 
Ausgangssignal dann erzeugt, wenn die Geschwin- 
digkeit des Fahrzeuges (10) eine vorgegebene 
Schwelle unterschreitet, und daB die fur das Wei- 
terfahren des Fahrzeuges (10) notwendige Fahr- 
zeugeinheit (78) nur dann durch das Alarrnsignal 20 
desaktiviert wird, wenn zugleich ein Ausgangssi- 
gnal des Geschwindigkeitsdiskriminators (66) vor- 
liegt 

5. Diebstahlsicherung nach einem der Anspriiche 1 
bis 4, gekennzeichnet durch einen Sabotage-Ober- 25 
wachungskreis (64), welcher ein Alarrnsignal er- 
zeugt, wenn die GPS-Einheit (16, 18) keine Stand- 
ortkoordinaten mehr Qberstellt 

6. Diebstahlsicherung nach Anspruch 5, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Sabotage-Oberwachungs- 30 
kreis (64) die Intensity der GPS-Sateilitensignale 
wiedergebene Ausgangssignaie (Ij) der GPS-Ein- 
heit (16, 18) laufend in ihrem zeitiichen Verlauf 
Oberwacht und dann kein Alarrnsignal erzeugt, 
wenn die zeitliche Anderung der GPS- Intensity tssi- 35 
gnale (Ii) einem vorgegebenen Abschattungsprofil 
(F]) entspricht oder bei von null verschiedener 
Fahrzeuggeschwindigkeit erhalten wird. 

7. Diebstahlsicherung nach Anspruch 6, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Sabotage-Oberwachungs- 40 
kreis (64) Speicher (116) fOr eine Mehrzahl unter- 
schiedlicher Abschattungsprofile (Fi) aufweist 

8. Diebstahlsicherung nach einem der Anspriiche 1 
bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB die Grenze (12) 
durch eine Vielzahl von strahlenfdrmig von einem 45 
im Inneren des durch die Grenze umschlossenen 
Gebietes liegenden Ursprungspunkt (O) ausgehen- 
den Grenzvektoren (rj dargestellt ist 

9. Diebstahlsicherung nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Grenzvektoren (nj in Pol- 50 
arkoordinaten (wj, rj) abgelegt sind. 

10. Diebstahlsicherung nach Anspruch 8 oder 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Oberwachungs- 
rechner (26) die Standortkoordinaten des Fahrzeu- 
ges in die fur die Grenzdarstellung dienenden Ur- 55 
sprung (O) entsprechenden Standortkoordinaten 
umrechnet, die dem Standortvektor winkeimaBig 
am nachsten liegenden Grenzvektoren bestimmt 
und ein Alarrnsignal dann erzeugt, wenn der Stand- 
ortvektor langer als jeder dieser beiden nachstbe- eo 
nachbarten Grenzvektoren ist 

1 1. Diebstahlsicherung nach Anspruch 10, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Oberwachungsrechner 
(26) den Unterschied (D m ) zwischen der Linge des 
Standortvektors (S) und den benachbarten Grenz- 65 
vektoren (a n+ 1) speichert und dann kein Alarrnsi- 
gnal erzeugt, wenn dieser Unterschied von einer 
zur nachsten MeBperiode abnimmt 



074 Al 

12 

12. Diebstahlsicherung nach einem der Anspriiche 
1 bis 11, gekennzeichnet durch eine durch Funk 
betatigte Einrichtung zum Ldschen des Alarmsi- 
gnales. 

13. Diebstahlsicherung nach einem der Anspriiche 
1 bis 11, gekennzeichnet durch eine manuell beta- 
tigte Loscheinrichtung fiir das Alarrnsignal, welche 
eine Eingabeeinheit (92), einen Codespeicher (94) 
sowie einen mit den Ausgangen derselben verbun- 
denen Komparator (90) aufweist der das LSschsi- 
gnal bereitstelit 

14. Diebstahlsicherung nach einem der Anspriiche 
1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, daB ihre Kompo- 
nenten standig mit der Fahrzeugbatterie oder einer 
separaten Versorgungsbatterie verbunden sind 

15. Diebstahlsicherung nach einem der Anspriiche 
1 bis 14, dadurch gekennzeichnet daB der Oberwa- 
chungsrechner (26) mit einem Streckenspeicher 
(31)zusammenarbeitet, in welchem aufeinanderfol- 
gende Standortkoordinaten abgelegt werden. 

16. Diebstahlsicherung nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet daB der Streckenspeicher (31) ei- 
nen mit niederer AuflSsung arbeitenden Speicher- 
abschnitt (31LR) aufweist, in welchem neue Stand- 
ortkoordinaten jeweils nach Ablauf einer vorgege- 
benen Anzahl von MeBzyklen oder nach Zuruckle- 
gung einer vorgegebenen Strecke abgelegt wer- 
den. 

17. Diebstahlsicherung nach Anspruch 15 oder 16, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Streckenspeicher 
(31) einen mit hoher Aufldsung arbeitenden Spei- 
cherabschnitt (32HR) aufweist, in welchen die 
Standortkoordinaten jeweils nach Ablauf eines 
MeBzykius bzw. einer kleinen Anzahl von MeBzy- 
klen oder nach Zuriicklegung einer kleinen Weg- 
strecke abgespeichert werden. 

18. Diebstahlsicherung nach einem der Anspriiche 
15 bis 17, dadurch gekennzeichnet daB der Strek- 
kenspeicher (31) zyklisch durchadressiert (57-3, 
57-7) wird. 
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